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論文審査の結果の要旨 
 
本研究は, 一緒にいて楽しい, 好きになれるロボットの実現を目指して, 人型ロボットとの触れ合いにおける行動
認識と行動戦略に注目したものである．楽しもうとしている時と, ロボットに好感を示したい時の, 人間の典型的な
触覚動作や, それらの認識方法, 認識結果の活用について研究に取り組んでいる． 
本研究の具体的な成果は以下の通りである．まず, 人間に持ち上げられたときに身体がどのように動かされている
か感じ取れる“Sponge Robot”と, 人間に好感を表すために障害物を飛び越えて近づける“Angel”という, 新しいロ
ボットのプロトタイプを開発した．また, 人間が小さいロボットの身体を動かして遊んでいるときに, もっとも頻繁
に観察される動作を明らかにした．さらに, 慣性情報から統計学的特徴量を計算し, Support Vector Machine (SVM)
とヒューリスティックを用いて, それら頻繁に観察される１３個の動作を７７％の制度で認識できる手法を開発した．
また, その手法を活用し, 人間がロボットと触れ合う際に最も頻繁に観測された問題を解決する方法を提案し, その
検証実験を行った．そして, その提案した方法が, 従来の知見だけを取り入れた方法と比べ, 提案方法がよりもっと
も楽しかったという結果を得た． 
加えて, 人間がロボットに好感を示したい時に最も取りえる動作を明らかにした．触覚センサのみならず, 視覚セ
ンサも用いることで, より正確に９１％の制度で２０個の動作を認識することができた．さらに, ロボットが自ら人
に好感を表したいときに飛んで近づく方法を提案し, その飛び方が人間にどのような印象を与えるかを調べる検証実
験を行った．結果として飛ぶロボットが, 人間の頭と足に近づかずに, 人間の顔と同じぐらいの高さに位置を定める
と, コミュニケーションがとりやすくなることや, 姿勢や回転や加速によっていろいろな感情を表せることがわかっ
た． 
これらの結果により, 一緒にいて楽しい, 好きになれるロボットの実現という目標に一歩近づくことができたと評
価できる．なお, 楽しさと好感がウエルビーイング(幸福)という重要な指標に関連していると示唆した研究があるが, 
当研究はウエルビーイング(幸福)にもつながる結果を得ていると評価できる．また, 提案した手法は特定したロボッ
トに依存しない汎用的な手法でもある．よって本論文は博士（工学）の学位論文として価値のあるものと認める． 
 
 
